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Мова дисертації:
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Тема дисертації:
1. Автоматизація процесів планування та стабілізації руху антропоморфного крокуючого апарату (АКА)

2. Automation and controlling the process of motion planning and stabilization of bipedal robot (AKA)

Реферат:
1. Дисертацію присвячено підвищенню ефективності процесу планування руху та збільшення запасу
стійкості АКА шляхом урахування ефекту запізнювання на отримання та обробку даних про його
позиціонування на довільній поверхні. Розроблено структурно-функціональну схему автоматизації процесів
планування та оптимальної стабілізації заданого руху АКА з поліноміальним згладжуванням опорної
траєкторії та оптимальним LQR стабілізуючим регулятором, що забезпечує плавність і стійкість руху АКА
уздовж опорної траєкторії. Розроблено методику синтезу опорних траєкторій на основі багатофазної
структури покрокового переміщення АКА з урахуванням локомоторних синергій взаємодії стоп АКА з
довільною опорною поверхнею, що дозволяє уникнути неоднозначності під час розв’язання оберненої задачі
кінематики. Розроблено алгоритм стабілізації руху АКА в умовах невизначеності рельєфу місцевості на



основі МРС-підходу, що дає можливість усунути негативні наслідки ефекту запізнювання в початковій стадії
процесу руху АКА при використанні традиційних підходів. Результати теоретичних та практичних
досліджень використовуються в практичній діяльності ТОВ «СВІТ САЙТІВ», впроваджені в навчальний
процес Національного авіаційного університету для використання в науково-дослідній роботі студентів
наукових груп Інституту новітніх технологій та лідерства, а також впроваджені у навчальний процес кафедри
технічної кібернетики НТУУ «Київський політехнічний інститут імені І. Сікорського».

2. The dissertation is devoted to increase of efficiency of process of planning of trajectory and increase the stability
of AKA by considering the delay effect on receiving and processing of data on its positioning on any surface. The
structural-functional scheme of automation of processes of planning and optimal stabilization of the walking of
AKA with polynomial smoothing of a basic trajectory and optimal LQR controller, the stabilizing controller which
provide a smoothness and stability of motion of AKA along a basic trajectory was developed. The technique of
synthesis of support trajectories on the basis of multiphase structure of stepwise movement of AKA considering
locomotor synergies of interaction of feet of AKA with an arbitrary basic surface is developed, which avoids
ambiguity when solving the inverse kinematics problem. The algorithm of stabilization of AKA movement in the
conditions of uneven terrain based on MPC-approach is developed, which makes it possible to eliminate the
negative consequences of the effect of delay in the initial stage of the AKA movement when using traditional
approach. The results of theoretical and practical research are used in the practical activities of LLC "Mirsaitov",
introduced into the educational process of the National Aviation University for use in research work of students of
scientific groups of the Institute of New Technologies and Leadership, and implemented in educational process of
the Department of Technical Cybernetics of National Technical University of Ukraine "Igor Sikorsky Kyiv
Polytechnic Institute" (NTUU KPI).
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